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^ (54) Title: DRIVE DEVICES AND METHOD FOR DRIVING A PROCESSING MACHINE ^> 

If) (54) Bezeichnung: ANTRIEBSVORRICHTUNGEN UND VERFAHREN ZUM ANTRIEB EINER BEARBEITUNGSMA- 

O SCHTNE fizl 

oo 

00 d"^ 

(57) Abstract: The invention related to a method for driving a processing machine for webs, whereby several units are mechanically m 
O driven independently of each other by drives and signals for a lead axle position of a virtual lead axle are supplied to at least one signal _ 
^j. line connecting the drives for said units. The drives are each provided with an offset, which determines a permanent but adjustable 
^ displacement of a set angular position relative to the lead axle. 

o O 

(57) Zusammeniassung: Bei einem Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine fur Bahnen werden mehrere Einheiten w 
^ mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebe angetriebenen, und Signale einer Leitachsposition einer virtuellen Leitachse in 

mindestens einer die Antriebe dieser Einheiten verbindenden Signal leitung gefuhrt. Den Antrieben wird jeweils ein Offset zugeord- 
^ net, welcher eine permanent aber veriinderbare Verschiebung einer Soll-Winkellage gegeniiber der Leitachsposition festgelegt. 
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Beschreibung 

Antriebsvorrichtungen und Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine 

Die Erfindung betrifft Antriebsvorrichtungen und Verfahren zum Antrieb einer 
Bearbeitungsmaschine, insbesondere zur Bearbeitung von Bahnen, gemafc dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1, 4, 15 bzw. 30; 31; 33, 43 und 45. 

Durch die DE 37 30 625 A1 ist eine Antriebsvorrichtung bekannt, wobei jeder Druckeinheit 
bzw. dem Falzapparat einer Druckmaschine eine Primarstation zugeordnet ist, welche 
Bediensollwerte von einer ubergeordneten Steuerung empfangt und an die 
Sekundarstationen betreffender Baugruppen weiterleitet. 

Die DE 42 14 394 C2 offenbart eine Antriebsvorrichtung fur eine langswellenlose 
Druckmaschine, wobei der Falzapparat datentechnisch uber einen Bus mit 
Druckstellengruppen verbunden ist. Der Falzapparat liefert seine Positionsreferenz an die 
Druckstellengruppen. Eine fur die Antriebe einer einzelnen Druckstellengruppe 
gemeinsame Antriebssteuerung nimmt die Feinjustierung dieser Antriebe untereinander 
sowie in Relation zum Falzapparat vor. 

Durch die EP 1 287 987 A1 ist eine Antriebsverbindung bekannt, wobei in einer 
Hauptsteuereinheit Sollwinkellagen und -geschwindigkeiten fur die einzelnen Antriebe 
erzeugt, und uber ein Netzwerk samtlichen Antrieben in vorbestimmten Zeitintervallen 
ubermittelt werden. 

Aus der EP 1 151 865 A2 ist eine Antriebssteuerung bekannt, wobei sowohl aktuelle 
Leitachsimpulse als auch Phasenkorrekturen fur die einzelnen Antriebe uber ein 
gemeinsames Netzwerk den jeweiligen Antrieben ubermittelt werden. In einer Ausfuhrung 
wird dem Antrieb des Falzapparates kein Korrekturwert ubermittelt, da dessen Position als 
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Referenz dient. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, Antriebsvorrichtungen und Verfahren zurn 
Antrieb einer Bearbeitungsmaschine zu schaffen. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemaS durch die Merkmale des Anspruchs 1, 4, 15 bzw. 30; 
31; 33, 43 und 45 gelost 

Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile bestehen insbesondere darin, dass mit der 
Positionsreferenz aus der elektronischen Leitachse sowohl fur die Druckeinheiten als 
auch fur den Falzapparat auftretende Fehler in Me&- und oder mechanischen 
Antriebssystemen besser handhabbar sind. Durch die Entkopplung und den Bezug auf 
eine gemeinsame Leitachse sind sowohl fur die Antriebe der Druckeinheiten als auch fur 
den Falzapparat Offsetwerte gegenuber der Leitachse einstellbar und in einer 
vorteilhaften Ausfuhrung fur eine bestimmte Produktion (Bahnfuhrung) vorgebbar. 

Von Vorteil ist eine Ausfuhrung, wobei jedem rotatorischen Antrieb der Druckeinheiten 
(zumindest den Antrieben der unabhangig von anderen Formzylindern angetriebenen 
Formzylinder) und des Falzapparates ein Offsetwert gegenuber der Leitachse einstell- 
bzw. vorgebbar ist. Diese Offsetwerte sind z.B. im jeweiligen Antriebsregler des Antriebes 
oder vorzugsweise in einer untergeordneten Antriebssteuerung eingestellt bzw. dort als 
Offset gespeichert. Die Vorgabe eines bestimmten Offsetwertes kann z. B. in einem 
Leitstand eingegeben bzw. verandert werden und/oder fur eine bestimmte Produktion dort 
gespeichert und entsprechend abgerufen und anschliefcend den Antriebsreglern bzw. 
untergeordneten Antriebssteuerungen ubermittelt werden. 



Von Vorteil ist die Ausfuhrung, wobei nicht in einer ubergeordneten Antriebssteuerung die 
Aufbereitung der Steuersignale fur samtliche relevante Antriebe erfolgt, sondern von 
dieser Antriebssteuerung lediglich eine ubergeordnete Leitachsbewegung ubermittelt wird. 
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Die spezifische Aufbereitung fur den einzelnen Antrieb erfolgt im Antrieb selbst Oder in 
einer untergeordneten Steuerung auf der Basis der Leitachsbewegung und zusatzlicher, 
spezifischer Informationen (z.B. Offset und/oder Abweichung aus der Sollwinkellage). Die 
fur die Leitachse vorgesehene Signalleitung (Netzwerk) wird nicht durch eine hohe Anzahl 
von unterschiedlichen Jobs fur jeden der einzelnen Antriebe unnotig belastet, die 
Wiederhoifrequenz fur die Positionsinformation und/oder die Sicherheit kann erhoht 
werden. In einer Variante wird die Erzeugung der ubergeordnete Leitachsbewegung in 
einer von mehreren, quer verbundenen untergeordneten Antriebssteuerungen 
ubemommen, welche dann als ubergeordnete Antriebssteuerung (Master) angesehen 
werden kann. Die Querverbindung tragt auch in diesem Fail ledigiich die Signale der 
ubergeordnete Leitachsbewegung. Eine gesondert vorzusehende ubergeordnete 
Antriebssteuerung kann in diesem Fall entfallen. 

In einer vorteilhaften Ausfuhrung sind fur die Signalfuhrung der umlaufenden 
elektronischen Leitachse und fur die Obergabe von fur die Antriebe spezifischen GroSen - 
wie z.B. Offsetwerte zur Leitachsposition - voneinander verschiedene Netzwerke 
vorgesehea Dies dient der Sicherheit bei der Obermittlung und der Schnelligkeit bei der 
Datenubertragung. 

Von Vorteil ist eine Ausfuhrung, wobei zwischen dem zu steuernden Antrieb und der die 
Leitachsposition erzeugenden Antriebssteuerung eine untergeordnete Antriebssteuerung 
vorgesehen ist, welche die ubergreifende Leitachsposition abgreift und daraus abgeleitet 
die individuelle Steuerung (Winkellage, Winkelgeschwindigkeit) des zugeordneten 
Antriebes vornimmt. Vorteilhaften Weise sind im Fall einer mehrere Druckwerke 
aufweisenden Druckeinheit bzw. Druckturm mehrere Antriebe dieser untergeordneten 
Antriebssteuerung zugeordnet. 



Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in den Zeichnungen dargestellt und werden im 
folgenden naher beschrieben. 
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Es zeigen: 

Fig. 1 ein erstes Ausfuhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 2 ein zweites Ausfuhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 3 ein drittes Ausfuhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 4 eine schematische Darstellung eines Antriebes; 

Fig. 5 eine schematische Darstellung der relativen Lage wahrend des Betriebs. 

Eine Bearbeitungsmaschine fur bahnformige Materialien, z. B. eine Druckmaschine, 
insbesondere eine Rollenrotationsdruckmaschine, weist mehrere, mechanisch 
voneinander unabhangig jeweils durch einen Antriebsmotor M angetriebene Einheiten auf. 
Diese unabhangig voneinander angetriebene Einheiten konnen z. B. direkt Oder indirekt 
mit einer die Druckmaschine durchlaufenden Bahn, z. B. Bedruckstoffbahn, zusammen 
wirken und mussen daher in ihrer relativen Lage zur Bahn bzw. zueinander ausgerichtet 
sein. Derartige Einheiten konnen Druckturme 01, einzelne Druckeinheiten 02, einzelne 
Druckwerke 03 oder einzelne Zylinder 04, insbesondere einzelne Formzylinder 04, von 
Druckwerken 03 sein. Ebenso kann eine derartige Einheit z. B. eine die Bahn nach dem 
Bedrucken weiterverarbeitende Einheit 06, insbesondere ein Falzapparat 06, oder aber 
z. B. Perforiereinrichtungen, Stanzen, Sammeleinrichtungen, Schneideinrichtungen etc., 
darstellen. Des weiteren kann eine derartig unabhangig angetriebene Einheit auch ein 
oder mehrere Leitelemente 07, wie z. B. Zugwalzen, Skipslitter, Registerwalzen etc., sein. 

Fig. 1 zeigt drei derartig mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebsmotoren M 
angetriebene Einheiten. Die beiden links dargestellten Einheiten konnen beispielsweise 
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Druckturme 01, Druckeinheiten 02, Druckwerke 03 Oder Zylinder 04 sein. Die mittlere oder 
eine weitere, nicht dargestellte Einheit kann aber auch ein Leitelement 07 sein. Die rechte 
Einheit stellt z. B. eine weiterverarbeitende Einheit 06, insbesondere den Falzapparat 06 
dar. 

Den Antriebsmotoren M sind jeweils Antriebseinheiten 08 bzw. Regeleinheiten 08, im 
Folgenden vereinfacht Antriebe 08 mit Antriebsregelung genannt, zugeordnet, welche 
jeweils uber mindestens eine Signalleitung 09 direkt oder indirekt miteinander und mit 
einer Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11, z. B. einen Rechner 11, verbunden 
sind. Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 kann zusatzlich eine Bedieneinheit 
aufweisen oder mit einer Bedieneinheit 10, z. B. einem Leitstand 10, in Verbindung 
stehen. Die Antriebe 08 (bzw. Regler) konnen prinzipiell in Serie (nicht dargestellt) direkt 
in Ring- oder Busstruktur oder aber wie dargestellt in einer Baumstruktur durch 
Signalleitungen 12 mit der Signalleitung 09 verbunden sein. 

Die mindestens eine Signalleitung 09 fuhrt Signale einer Leitachsposition 3>, welche durch 
eine Recheneinheit 13, z. B. eine ubergeordnete Antriebssteuerung 13, vorgegeben wird. 
Die Signalleitung 09 stellt zusammen mit der Recheneinheit 13 die sog. virtuelle Leitachse 
09, 13 (elektronische Welle) fur die mit ihr verbundenen Einheiten dar, an welcher sich die 
Einheiten in ihrer Lage bzw. Position orientieren. Diese Leitachsposition O wird an die ' 
Antriebe 08 als Vorgabe (FuhrungsgrofJe) weitergegeben. 

Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 liefert Vorgaben zur gewunschten 
Produktionsgeschwindigkeit an die ubergeordnete Antriebssteuerung 13, und steht somit 
uber die ubergeordnete Antriebssteuerung 13, die Signalleitung 09 (Quer-Kommunikation) 
und die Signalleitungen 12 in Verbindung zu den Antrieben 08. 



Jedem der Regler 08 ist ein spezifischer Offset A<t>j, z. B. Winkelversatz A$i, vorgebbar, 
welcher eine permanente aber veranderbare Verschiebung gegenuber der 
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Leitachsposition 0> festlegt. Dieser Offset A^ ist z. B. direkt am Regler 08 und/oder uber 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 eingebbar und/oder fur spezifische 
Betriebssituationen, insbesondere spezifische Bahnfuhrungen in einem Speicher in der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 abgelegt und abrufbar. Ist die Signalleitung 09 
entsprechend, beispielsweise als breitbandiger Bus oder breitbandiges Netzwerk, 
ausgefuhrt, so kann die Information uber den jeweils vorgegebenen und festgelegten 
Offset A$f sowie die „rotierende" Leitachsposition <D ggf. uber die gemeinsame 
Signalleitung 09 erfolgen. Die Signalleitung 09 kann auch zusatzlich jeweils mit einem 
Steuersystem 24 verbunden sein, welches beispielsweise die von den Antriebsmotoren M 
verschiedenen Stellglieder und Antriebe der Druckeinheiten 02 bzw. Druckwerke 03 bzw. 
Falzapparate 06, z. B. Farbzufuhrung, Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindern, 
Feuchtwerk, Positionen etc. steuert und/oder regelt (Verbindung strichliert dargestellt). 

Der jeweilige Offset A3>j wird z. B. vor Produktionsbeginn vom Leitstand 10 oder von der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 an die Antriebe 08 uberfuhrt und dort 
gespeichert In vorteilhafter Ausfuhrung ist der Offset A® { wahrend des Betriebes bzw. der 
Produktion am Antrieb 08 selbst, insbesondere aber uber die Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit 11 veranderbar. 

Die Offsetwerte A<I>j fur die verschiedenen Antriebe 08 konnen in einer Variante auch in 
der ubergeordneten Antriebssteuerung 13 gespeichert werden. In diesem Fall erhaltjeder 
Antrieb 08 uber die Signalleitungen 09; 12 (bzw. in Serie: nur 09) als Vorgabe die Summe 
aus der rotierenden Leitachsposition 3> und dem spezifischen, gespeicherten Offsetwert 
A* { des jeweiligen Antriebes 08. 

So folgen alle Antriebe 08, beispielsweise die Antriebe 08 der beiden ersten z. B. als 
Druckturme 01 ausgefuhrten Einheiten sowie der Antrieb 08 der als Falzapparat 06 
ausgefuhrten Einheit jeweils der rotierenden Leitachsposition 4> aus der ubergeordneten 
Antriebssteuerung 13 mit jeweils einem festgelegten Offsetwerte AOj relativ zur absoluten 
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Lage der Leitachsposition G>. 

!m Unterschied zu Fig. 1 ist in Fig. 2 fur die Ubermittlung des jeweiligen Offset A<J>§ (und 
ggf. sonstiger relevanter Daten) eine von der Signalleitung 09 verschiedene Signalleitung 
14 vorgesehen. Des weiteren ist fur die Verbindung zwischen der Signalleitung 09 und der 
Signalleitung 12, bzw. zwischen der ubergeordneten Antriebssteuerung 13 und dem 
Antrieb 08, jeweils ein Kommunikationsknoten 17, z. B. eine untergeordnete 
Antriebssteuerung 17, vorgesehen. 

Die Recheneinheit 13 fur die Vorgabe der Leitachsposition O ist z. B. uber die 
Signalleitung 14 mit der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 verbunden, von 
welcher sie beispielsweise wieder Vorgaben im Hinblick auf Produktionsgeschwindigkeit 
bzw. aktuelle Solldrehzahl erhfllt. Die jeweils aktuelle Leitachsposition <& wird nun durch 
die ubergeordnete Antriebssteuerung 13 vorgegeben und in die Signalleitung 09 
eingespeist. Von dort wird die Information uber die umlaufende Leitachsposition <£ jeweils 
uber die Kommunikationsknoten 17, an die Signalleitung 12 gegeben und dort direkt den 
fur die aktuelle Produktion relevanten Antrieben 08 zugefuhrt. Ein Kommunikationsknoten 
17 kann, wie in Fig. 2 dargestellt, uber die Signalleitung 12, z. B. ein Netzwerk 12 in Ring- 
oder Bustopologie, mit mehreren, jeweils durch einen Antriebsmotor M angetriebene 
untergeordnete Einheiten, wie z. B. Druckeinheiten 02, Druckwerken 03 oder Zylindern 
04, verbunden sein. Die in der Weise uber einen Kommunikationsknoten 17 zusammen 
gefaSten untergeordneten Einheiten werden im folgenden als Gruppe 18 von mechanisch 
unabhangig voneinander angetriebenen Einheiten bzw. Aggregaten bezeichnet. Die 
Kommunikationsknoten 17 gibt in diesem Fall z. B. die Leitachsposition ® aus der 
Signalleitung 09 an die Antriebe 08 aller (im Rahmen der Produktion beteiligten) 
nachgeordneter Einheiten bzw. Aggregate, z. B. Druckeinheiten 02 oder Druckwerke 03, 
dieser Gruppe 18weiter. 

Die mittlere Einheit stellt im Beispiel der Fig. 2 eine derartige Gruppe 18 von mehreren 
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Untereinheiten, z. B. zwei Druckeinheiten 02, zwei Druckwerken 03 oderzwei 
Leitelementen 07 etc. dar, deren Antriebe 08 beide uber den Kommunikationsknoten 17 
die Leitachsposition <& erhalten. 

In einer ersten Ausfuhrung erfolgt die Ubergabe der produktionsspezifischen Offsetwerte 
AOi von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 her bzw. vom Leitstand 10 her an 
die einzelnen Antriebe 08 der Einheiten, wo sie gespeichert und mit der 
Leitachsposition 3> zusammen weiterverarbeitet werden. Die Ubermittlung erfolgt hierz. B. 
in Baumstruktur von der Signalleitung 14 uber eine gemeinsame Signalleitung 16 je 
Aggregat (oder sternformig uber mehrere getrennte Signalleitungen 16 je Aggregat) zu 
den Antrieben 08 hin (durchgezogene Linien). 

In einer zweiten Ausfuhrung (strichliert) erfolgt die Ubermittlung des Offset AOj von der 
Signalleitung 14 uber logische Verbindungen 16' direkt oder indirekt zu den jeweiligen 
Kommunikationsknoten 17. Die physikalische Ausfuhrung der logischen Verbindungen 16' 
kann direkt oder indirekt uber weitere Verbindungen wie Buskoppler, Bridges etc., Oder 
z. B. uber ein in Fig. 1 oder 3 dargestelltes Steuersystem 24, erfolgen. Die 
Signalleitung(en) 16 konnen hierbei entfallen. In einer ersten Variante dieser Ausfuhrung 
wird der spezifische Offset A<J>, vom Kommunikationsknoten 17 lediglich uber die 
Signalleitung 12 dem entsprechenden Antrieb 08 zugefuhrt und dort gespeichert wird. 

In einer zweiten, vorteilhaften Variante ist der Kommunikationsknoten 17 als 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 mit einem Speicher und einer eigenen Intelligenz in 
der Weise ausgefuhrt, dass dort die fur die zugeordneten Antriebe 08 und die spezifische 
Produktion vorgegebenen Offsetwerte A4>j gespeichert werden, und dass den an der 
Produktion beteiligten Antrieben 08 jeweils an diese adressierte spezifische 
Leitachspositionen <&,' (<£>{ = O + A<Dj ), z. B. als Soll-Winkellage <b{ durch die 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 zugefuhrt werden. Der angegebene 
Zusammenhang soil hier und im folgenden lediglich das Prinzip verdeutlichen. 
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Selbstverstandlich sind beim Folgen der spezifischen Leitachsposition ${ die Umfange 
der anzutreibenden Aggregate etc. zu berucksichtigen, so dass ein realer Zusammenhang 
z. B. weitere aggregatspezifische Faktoren aufweist. 

Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 steht somit einerseits uber die 
ubergeordnete Antriebssteuerung 13, die Signalleitung 09 (Quer-Kommunikation), den 
jeweiligen Kommunikationsknoten 17 sowie die Signalleitungen 12, z. B. Busse 12 in 
Verbindung zu den Antrieben 08. Auch Informationen uber die Konfiguration (Zukupplung 
von Druckeinheiten 02 und/oder Druckwerken 03) Oder die gemeinsame 
Produktionsgeschwindigkeit konnen auf diesem Weg ausgetauscht werden. 

Die Rechen ubergeordneten Antriebssteuerungen 13 steht zur Ubermittlung der 
Information zum spezifischen Offset AS>j wie oben beschrieben entweder uber die 
Signalleitung 14 und die Signalleitungen 16 oder aber uber die Signalleitung 14, die 
logische Verbindung 16', die Kommunikationsknoten 17 und die Signalleitungen 12 mit 
den entsprechenden Antrieben 08 in Verbindung. 

Im Ausfuhrungsbeispiel gemafc Fig. 2 sind die Antriebsmotoren M bzw. die Antriebe 08 
der Gruppe 18 untereinander und mit der untergeordneten Steuerung 17 verbunden. Die 
untergeordneten Steuerungen 17 der Gruppen 18 oder Einheiten sind uber mindestens 
eine Signalleitung 09 miteinander und mit der ubergeordneten Antriebssteuerung 13 
verbunden. Zusatzlich ist hier die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 zur 
Ubermittlung der spezifischen Offsetwerte Ad>j uber mindestens eine Signalleitung 14 mit 
den Antrieben 08 bzw. den Kommunikationsknoten 17 verbunden. 

Die Signalleitung 09 ist in vorteilhafter Ausfuhrung als echtzeitfahige Verbindung 09 mit 
festem Zeitrahmen fur echtzeitrelevante Daten und deterministischem Zeitverhalten 
ausgebildet. Die Verbindung 09 kann zusatzlich einen Kanal aufweisen, in welchem 
beispielsweise nicht echtzeitrelevante Daten, wiez. B. die Obermittlung der spezifischen 



WO 2004/028805 PCT/DE2003/002972 

10 



Offsetwerte A$j gemalS der Ausfuhrung nach Fig. 1 und/oder Informationen uber die 
Konfiguration, Produktionsgeschwindigkeit etc. gemaS der Ausfuhrung nach Fig. 1 
ubertragen werden. 

Auch die Signalleitung 12 ist in vorteilhafter Ausfuhrung ais echtzeitfahige Verbindung 12 
mit festem Zeitrahmen fur echtzeitrelevante Daten und deterministischem Zeitverhalten 
ausgefuhrt Die Verbindung 12 kann zusatziich einen Kanal aufweisen, in welchem 
beispielsweise nicht echtzeitrelevante Daten, wie z. B. die Obermittlung des Offset 
A3>j und/oder Informationen uber die Konfiguration, Produktionsgeschwindigkeit etc. 
ubertragen werden. 

Die Signalleitung 14 und 16 ist vorzugsweise ais Netzwerk 14 oder als Teil eines 
Netzwerkes 14 ausgebildet. Dieses Netzwerk 14 kann in vorteilhafter Ausfuhrung als 
Netzwerk 14 nach einem stochastischem Zugriffsverfahren arbeiten. Die 
Datenubertragung sollte jedoch zumindest im Halb-Dupiex-Betrieb moglich sein. 

Fig. 3 zeigt ein Beispiel fur den Antrieb einer Druckmaschine mit mehreren, hier drei, 
Druckturmen 01, welche jeweils mehrere Daickwerke 03, hier Doppeldruckwerke 03, 
aufweisen. Die Daickwerke 03 eines Druckturms 01 biiden zusammen mit ihren Antrieben 

08 und den Motoren M eine Gruppe 18, insbesondere eine Drucksteliengruppe 18, welche 
uber die untergeordnete Antriebssteuerung 17 dieser Gruppe 18 mit der Signalleitung 09 
verbunden ist. Die Antriebssteuerung 13 kann jedoch auch Untergruppen 02 von 
Druckwerken 03, z. B. Druckeinheiten 02 oder andere Teilungen mit zugeordneten 
Antrieben 08 verwalten. Mit dieser Signalleitung 09 sind auch weitere, eine eigene 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisende Einheiten, z. B. ein oder mehrere 
Leitelemente 07 und/oder ein oder mehrere Falzapparate 06 verbunden. Die Signalleitung 

09 ist hier vorteilhaft in Ringtopologie, insbesondere als Doppelring, ausgefuhrt und weist 
eine oder mehrere der oben zu Fig. 2 genannten Eigenschaften auf. 



WO 2004/028805 PCT/DE2003/002972 

11 



Die Signalleitung 09 ist mit mehreren, hier zwei, ubergeordneten Antriebssteuerungen 13 
verbunden, welche jeweils voneinander verschiedene Signale einerjeweiligen 
Leitachsposition $a; Ob einer Leitachse a; b in die Signalleitung 09 einspeisen konnen. 
Dies ist beispielsweise von Vorteil, wenn die Druckmaschine bzw. deren Druckturme 01 
und/oder Dmckeinheiten 02 und/oder Druckwerke 03 und die zugehorigen Falzapparate 
06 sowie Leitelemente 07 mehreren, getrennt Oder gemeinsam betreibbaren Sektionen 
21; 22 zuordenbar sein sollen. Es konnen jedoch Produktionen und Bahnfuhrungen die in 
Fig. 3 durch eine strichlierte Linie angedeutete Sektionstrennung uberschreiten und aus 
Druckeinheiten 03 der einen, in Druckeinheiten 03 der anderen und/oder den Falzapparat 
06 der anderen Sektion 21; 22 gefuhrt werden. Die einzelnen Druckturme 01 sind 
beispielsweise verschiedenen Falzapparaten 06 zuordenbar. Auch innerhalb eines 
Druckturmes 01 sind Untergruppen, z. B. Druckeinheiten 03, verschiedenen Bahnen mit 
unterschiedlichen Bahnfuhrungen zuordenbar, welche auf einen gemeinsamen oder gar 
auf verschiedene Falzapparate 06 gefuhrt werden konnen. Die Sektionen 21; 22 sind 
logisch somit nicht als starre Einheiten zu verstehen 

Die ubergeordneten Antriebssteuerungen 13 beziehen ihre Vorgaben bezuglich 
Ausgangspunkt und Produktionsgeschwindigkeiten der jeweiligen Sektion 21; 22 und/oder 
Bahnfuhrung von einer jeweils zugeordneten Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11, 
welche wiederum mit mindestens einem Leitstand 10 verbunden sind. In einer 
vorteilhaften Ausfuhrung sind die beiden Rechen- und Datenverarbeitungseinheiten 11 
uber die Signalleitung 14 miteinander und mit einer weiteren Signalleitung 23 verbunden, 
welche mehrere, hier zwei, Leitstande 10 miteinander verbindet. 

Die fur die einzelnen Antriebe 08 relevanten Offsetwerte AOj werden fur die betreffende 
Produktion von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 bzw. den Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheiten 11 uber die Signalleitung 14 den dem jeweiligen Antrieb 08 
zugeordneten untergeordneten Antriebssteuerungen 17 zugeleitet und in vorteilhafter 
AusfQhrung wie zu Fig. 2 beschrieben dort gespeichert und mit der Leitachsposition $a; 
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Ob zu den Leitachspositionen ®{ verarbeitet. Sind Untergruppen, z. B. Druckeinheiten 03, 
einer Gruppe 18, z. B. eines Druckturms 01, zwei verschiedenen Bahnen zugeordnet, so 
verarbeitet die untergeordnete Antriebssteuerung 17 jeweils die fur den betreffenden 
Antrieb 08 zugeordnete Leitachsposition Oa; Ob der Leitachse a oder b, je nach 
Zugehorigkeit der betreffenden Druckstelie zu der einen oder anderen Bahn, mit dem fiir 
diese Bahnfuhrung vorgegebenen Offsetwert A3>j. 

Die Ubermittlung an die untergeordneten Antriebssteuerungen 17 erfolgt in diesem 
Beispiel jedoch nicht direkt, sondern uber ein Steuersystem 24, welches der jeweiligen 
Gruppe 18 bzw. der eine eigene untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisende 
Einheit (z. B. Falzapparat 06) zugeordnet ist. Das Steuersystem 24 ist mit der 
Signalleitung 14 (bzw. mit der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11) entweder 
beispielsweise uber eigene Signalleitungen 25 verbunden oder aber die 
Leitungsabschnitte 25 sind Bestandteil der als Netzwerk 14 ausgefuhrten Signalleitung14. 
Das Steuersystem 24 steuert und/oder regelt beispielsweise die von den Antriebsmotoren 
M verschiedenen Stellglieder und Antriebe der Druckeinheiten 02 bzw. 
Druckstellengruppen 18 bzw. Druckwerke 03 bzw. Falzapparate 06, z. B. Farbzufuhrung, 
Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindern, Feuchtwerk, Positionen etc. Das 
Steuersystem 24 weist eine oder mehrere (insbesondere speicherprogrammierbare) 
Steuereinheiten 26 auf. Diese Steuereinheit 26 ist uber eine Signalleitung 27 mit der 
untergeordneten Antriebssteuerung 17 verbunden. !m Fall mehrerer Steuereinheiten 26 
sind diese durch die Signalleitung 27 auch untereinander verbunden. 

Das Steuersystem 24 bzw. deren Steuereinheit(en) 26 ist/sind in vorteilhafter Ausfuhrung 
durch nicht dargestellte Koppler, z. B. Buskoppler, losbar mit der Signalleitung 14 
verbunden. Hierdurch ist die Gruppe 18 prinzipiell fur sich abgeschlossen betreibbar, 
wobei die Steuerung der Antriebe 08 uber den Strang der untergeordneten 
Antriebssteuerung 17 mit Signalleitung 12 und die Steuerung der weiteren Funktionen der 
Gruppe 18 uber den Strang des Steuersystem s 24 erfolgt. Sollwerte sowie Istwerte und 
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Abweichungen sind uber den Koppler ein- bzw. ausgebbar. Die untergeordnete 
Antriebssteuerung 17 ubernimmt in diesem Fall die Vorgabe einer Leitachsposition <J>. Aus 
diesem Grund und aus Grunden der Redundanz 1st es vorteilhaft, wenn alle 
untergeordneten Antriebssteuerungen 17 mit der Moglichkeit zur Erzeugung und Vorgabe 
einer Leitachsposition d> ausgebildet sind. 

Die Offsetwerte A<X>| werden in der Ausfuhrung nach Fig. 3 somit von der Signalleitung 14 
uber das jeweilige Steuersystem 24 der betreffenden untergeordneten Antriebssteuerung 
17 zugefuhrt. Wie im Ausfuhrungsbeispiel gemaS Fig. 2 beschrieben, konnen die 
Offsetwerte A3>j alternativ von dort an die Antriebe 08 gegeben und dort gespeichert und 
verarbeitet werden. 

Bei den Ausfuhrungsbeispielen nach Fig. 2 und 3 kann die ubergeordnete 
Antriebssteuerung 13 entfallen, wenn z. B. eine Oder mehrere Gruppen 18 bzw. eine der 
eine eigene untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisenden Einheiten (z. B. 
Falzapparat 06) eine untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweist. Die virtuelle 
Leitachse bzw. Leitachsposition <X> ist dann z. B. von einer der Antriebssteuerungen 17 
vorgebbar. 

Sehr vorteilhaft ist es, wie in Fig. 2 und 3 beschrieben, fur den Umlauf einer noch nicht an 
den einzelnen Antrieb 08 angepassten Leitachse und die die Winkellage betreffenden 
Informationen (Offsetwerte AO u Registerabweichungen) gesonderte Signalleitungen 09 
bzw. 16; 16'; 14; 25; 27 vorzusehen. So kann einerseits die Grundausrichtung der 
einzelnen Antriebe 08 durch Ubermittlung und/oder Veranderung der Offsetwerte A$i, als 
auch eine wahrend der Produktion erforderliche Korrektur der Winkellage im Hinblick auf 
die Regelung des Langsregisters uber die gesonderte Signalleitung 16; 16'; 14; 25; 27 an 
die untergeordneten Antriebssteuerungen 17 (bzw. die Antriebe 08 selbst). Im Fall der 
Registerregelung wird beispielsweise ein entsprechender Stellwert uber die Signalleitung 
27 zur Steuerung 17 gefuhrt und bei der Ermittlung der spezifischen Sollwinkellage fur 
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den einzelnen Antrieb 08 dem aus Leitachsposition und Offset A*j gebildeten Sollwert 
uberlagert Durch diese Vorgehensweise wird erhohter Datenfluss uber die die Leitachse 
fuhrende Signalleitung 09 vermieden. Es mussen auch nicht viele unterschiedliche, auf 
die jeweiligen Antriebe 08 bereits angepasste Datenpakete durch diese Signalleitung 09 
gefuhrt werde. Dies hatte bezogen auf den einzelnen Antrieb 08 eine deutlich erniedrigte 
mogliche Signalrate zur Folge. Die untergeordneten Antriebssteuerungen 17 verwalten 
lediglich eine eng begrenzte Anzahl von Antriebep 08, so dass die Daten in den 
Signalleitungen 12 entsprechend handhabbar sind. Dies istjedoch nicht vergleichbar mit 
der Anzahl samtlicher, einer gesamten Sektion zugeordneter Antriebe 08. 

Fur alie beschriebenen Ausfuhrungen wird mindestens eine Leitachsposition 3>; Oa; G>b 
durch mindestens eine Antriebssteuerung 13; 17 vorgegeben, an welcher bzw. an 
welchen sich die Antriebe 08 der verschiedenen mechanisch voneinander unabhangig 
angetriebenen Einheiten in ihrer Lage orientieren. Jedem dieser Antriebe 08 ist ein 
spezifischer Offsetwerte A<f>» zuordenbar, welcher jeweils die relative Soll-Lage zur 
Leitachsposition <£; $>a; 3>b der zugewiesenen Leitachse a; b ausdruckt So werden 
beispielsweise fur eine bestimmte Produktion samtlichen mechanisch voneinander 
unabhangigen Antrieben 08 der Druckturme 01 (bzw. Druckeinheiten 02 bzw. Druckwerke 
03) sowie dem zugeordneten Antrieb 08 des Falzapparates 06 und ggf. Leiteinrichtungen 
07 jeweils spezifische Offsetwerte Aflft im Bezug auf die fur die Produktion relevante 
Leitachse a; b zugeordnet. 

Diese Offsetwerte AG>j beruhen im wesentiichen auf rein geometrischen Verhaltnissen. 
Zum einen sind sie von der gewahlten Bahnfuhrung, d. h. vom Bahnweg zwischen den 
einzelnen Einheiten abhangig. Zum konnen sie von einer zufalligen oder gewahlten 
Nullage des einzelnen Antriebs 08 abhangen. Letzteres entfallt fur den einzelnen Antrieb 
08, wenn dessen definierte Nullage mit der Nullage der Leitachse a; b zusammen fallt. 



Fig. 4 stellt schematisch Bestandteile eines Antriebes 08 mit Antriebsmotor M dar. Der 
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Antrieb 08 weist zumindest einen Regler 28 sowie z. B. ein Leistungsteil 29 zur 
Einspeisung der Energie auf. Der Antrieb 08 steht mit einem Sensor 31, insbesondere 
einem Winkelimpulsgeber 31, in Verbindung, welcher dem Regler 28 die aktuelle 
Drehwinkellage des Antriebsmotors M bzw. der anzutreibenden Einheit ruckmeldet. Der 
Winkelimpulsgeber 31 ist mit einer nicht dargesteilten Welle des Antriebsmotors M 
verbunden und folgt deren Drehbewegung (1 : 1 oder in anderer definierter Weise). Der 
Winkelimpulsgeber 31 kann auch an der durch den Antriebsmotor M anzutreibenden 
Einheit angeordnet sein. 

Eine Grundeinstellung der Antriebe 08 bzw. die Ermittlung und Festlegung der 
Offsetwerte A4>j erfolgt nun beispielsweise folgendermaBen: 

Vor der Erst-lnbetriebnahme ist an den Druckeinheiten 02 bzw. Druckwerken 03 und am 
Falzapparat 06 eine sog. Registergrundstellung (0-Stellung) als Referenzstellung 
anzufahren. Das selbe gilt nach Austausch eines oder mehrerer Antriebe 08 fur die davon 
betroffenen Einheiten bzw. Aggregate. Diese Referenzstellung ist die Stellung, in der 
Falzapparat 06 zur Druckeinheit 02 (bzw. zum Druckwerk 03) bzw. der Formzylinder 04 
(und der Gegendruckzylinder innerhalb eines Druckwerks 03) registerhaltig zueinander 
stehen. Die Referenzstellung ist in vorteilhafter Ausfuhrung an zumindest den 
Formzylindern 04 (und den Gegendruckzylindern) der Druckwerke 03 und an einem 
zumindest einem der Zylinder bzw. Walzen des Falzapparates 06, insbesondere am 
Schneidzylinder, durch eine mechanische Sichtmarke festgelegt. 

Der zu referenzierende Antrieb 08 bzw. Antriebsmotor M wird hierzu mechanisch oder im 
elektrischen Ruckbetrieb auf die mechanische Sichtmarke gestellt. Am Antrieb 08 bzw. 
dessen Regler 28 wird der Wert des Winkelimpulsgebers 31 z. B. manuell oder mittels 
eines Sevice-PC als Null-Position eingespeichert. Alternativ kann die Einspeicherung 
uber den Befehl „Referenzste!lung ubernehmen" am Leitstand 10 erfolgen, wobei der 
Wert des angeschlossenen Winkelimpulsgebers ebenfalls als Null-Position im Antrieb 08 
bzw. dessen Regler 28 gespeichert wird. 
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Da die von der mechanischen Sichtmarke ubemommene Null-Position i. d. R. lediglich 
einen groben Wert darstellt, wird nun, abhangig von der Bahnfuhrung und weiteren 
Faktoren, der tatsachliche Offsetwert AO bzw. Winkelversatz AOi zur Leitachsposition 
O; Oa; Ob entsprechend dem Druckbild bzw. des Schnittes nach dem ersten Druck z. B. 
manuell oder durch entsprechende Messvorrichtungen ermittelt. I. d. R. erfolgt die 
Ermittlung der Offsetwerte AOj nicht im Winkelmali sondern als Lange, z. B. in mm. Dies 
andert jedoch nichts am grundsatzlichen Prinzip der Ermittlung und Speicherung sondern 
lediglich in der weiteren Verarbeitung, da das LangenmalJ mit Kenntnis des Umfangs der 
betreffenden, mit der Bahn zusammenwirkender Einheiten in ein WinkelmaB umrechenbar 
ist und umgekehrt. 

Die z. B. in mm ermittelte Wert fur den Offset AO der einzelnen Antriebe 08 der 
Druckwerke 03 und des Falzapparates 06 werden am Leitstand 10 oder in der Rechen- 
und Datenverarbeitungseinheit 1 1 abgespeichert. Zusatzlich ist es von Vorteil, wenn 
dieser Satz von Offsetwerten AO, (z. B. in mm) mit Bezug zu Daten fur die spezifische 
Bahnfuhrung abgespeichert werden bzw. umgekehrt. 

Die Eingabe der Offsetwerten AO, (z. B. in mm) erfolgt beispielsweise iiber eine 
Eingabemaske fur die sog. Druckregistereingabe bzw. den Druckversatz. Diese 
Offsetwerte AOj (z. B. in mm) werden iiber die Signalleitung 14 (und falls vorhanden die 
Signalleitung 23) wie oben beschrieben an die Antriebe 08 oder an die untergeordneten 
Antriebssteuerungen 17 weitergegeben. Falls die Eingabe in mm erfolgt ist werden die 
Werte ins WinkelmaS umgerechnet. So werden die z. B. in mm vorliegenden Offsetwerte 
AOj wenn sie iiber die Steuersysteme 24 (gemaS Fig. 3) ubermittelt werden, dort auf die 
entsprechenden Offsetwerte AO| als Winkelwert umgerechnet. Diese in Winkel 
umgerechnete Offsetwerte AO werden wiederum von dem Steuersystem 24 bzw. den 
Steuereinrichtungen 26 dem zugeordneten untergeordneten Antriebsregler 17 



• 




WO 2004/028805 



PCT/DE2003/002972 



17 



weitergegeben und dort als Offsetwerte A€> } (im WinkelmalJ) gespeichert. 

In gleicher Weise wird der Offset AOj fur den Antrieb 08 des Falzapparates 06 am 
Leitstand 10 und/oder an der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 uber den sog. 
Falz-Druckversatz eingegeben, die Speicherung dieses Offsetwertes A$j erfolgt im 
Antrieb 08 des Falzapparates 06. 

Offsetwerte AOj konnen grundsatzlich beliebige, sich aus dem Versatz zur Leitachse a; b 
ergebende Werte einnehmen. Fur einzelne Antriebe 08 der Druckwerke 03 oder des 
Falzapparates 06 kann der Offsetwert AOj auch Null sein, d. h. kein Versatz vorliegt. 

Zur Automatisierung konnen die manuell ermittelten Offsetwerte AOj abhangig von der 
Bahnfuhrung uber den Leitstand 1 0 gespeichert und bei Wiederholung dieser Produktion 
abgerufen und erneut uber den o. g. Weg an die Antriebe 08 weitergeleitet werden. 

Wird die Druckmaschine bzw. die betreffende Einheit nun gefahren, so foigt der Antrieb 
08 mit seiner Null-Position plus addiertem Offset AOj der Leitachsposition O; Oa; Ob und 
hat somit immer die richtige Lage. Fig. 5 stellt schematisch diesen Sachverhalt dar, mit 
der dem Druckwerk 03 und dem Falzapparat 06 gemeinsame Leitachse a; b und der 
Leitachsposition <D; Oa; Ob. Das Druckwerk 03 bzw. der dieses antreibende Antrieb 08 
erhalt die Lage <D + AO DVVj> also der Summe aus der Leitachsposition O; Oa; Ob und dem 
fur das He Druckwerk 03 spezifischen Offset AO DW i (bei dieser Bahnfuhrung), und der 
Falzapparat 06 bzw. dessen Antrieb 08 die Lage O - A$ FA k, also der Summe aus der 
Leitachsposition O; Oa; Ob und dem fur den k-ten Falzapparat 06 spezifischen Offset 
AOpAk (bei dieser Bahnfuhrung). Die Zusammenhange stellen wie oben bereits erlautert 
das vereinfachte Prinzip ohne weitere aggregatspezifische Faktoren dar. 



In vorteilhafter Ausfuhrung ist etne Korrektur des jeweiligen Offset Afy auch im Fortdruck 
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bzw. bei laufender Maschine am Leitstand 10 oder/und der Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit 1 1 moglich. 

Ein Anfahren bzw. Fahren der Druckmaschine erfolgtz. B. foIgendermafSen: 

Zur Vorbereitung einer bestimmten Produktion werden nun uber den Leitstand 10 manuell 

Oder uber vorgehaltene (abgespeicherte) Oder uber ein ubergeordnetes 

Produktionssystem eingelesene Daten alle fur diese Produktion erforderlichen Einheiten 

bzw. Aggregate konfiguriert und deren Antriebe 08 somit an die betreffende Leitachse a; b 

angekoppelt. 

AnschlieSend ist beispielsweise ein Einziehen der Bahn bzw. der Bahnen moglich. Hierzu 
erfolgt beispielsweise auf ein Kommando „Einziehen" (ggf. nach Vorwarnung des 
Systems, dass die Netzschiitze der Antriebe 08 an sind, und ein ggf. erneutes 
Kommando) die Freigabe der Bewegung Leitachse a; b. 

In gleicher oder ahnlicher Weise kann ein Anfahren bei bereits eingezogener Bahn bzw. 
eingezogenen Bahnen erfolgen. 

Die Leitachsposition <£; Oa; <Db startet beim Anfahren oder Neustart der Produktion in 
vorteilhafter Ausfuhrung z. B. von einer definierten Stilistandsposition (Winkellage Null 
oder ein anderer fester vorgegebener Wert) oder in vorteilhafter Ausfuhrung von der in 
z. B. einem Permanentspeicher abgespeicherten letzten Position (letzter Zahlerstand bzw. 
Winkel vor Wiederaufnahme der Bewegung). Alle gekoppelten Antriebe 08 mit 
Anforderung an Registerhaltigkeit haben sich im Folgernden entsprechend ihrer Vorgaben 
(Offsetwerte A<£j) an diese Vorgabe auszurichten. 



Periodisch nach verstreichen eines Zeitintervalls, z. B. 2 bis 5 ms, wird eine neue 
Leitachsposition <D; G>a; 3>b von der ubergeordneten Antriebssteuerung 13 an alle die 
Produktion betreffenden Antriebe 08 bzw. die untergeordneten Antriebssteuerungen 17 
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uber die Signalleitung 09 vorgegeben. Beim Anfahren dreht die Leitachse a; b 
beispielsweise mit einer verminderten Geschwindigkeit bzw. Drehzahl, z. B. entsprechend 
1 m/min. Die verschiedenen Antriebe 08 konnen zu Beginn u. U. beliebig „verdreht" zur 
Leitachse a; b stehen. 

Die Antriebe 08 folgen nun alle dieser Leitachsposition O; <t>a; Ob bzw. den spezifische 
Leitachspositionen 3>i\ d. h. die Maschine dreht. Weisen Antriebe 08, an welche die 
Anforderung an Registerhaltigkeit gestellt ist (z. B. der Druckwerke 03 und des 
Falzapparates 06), noch Abweichungen von den jeweils spezifische Leitachspositionen 
auf, so drehen diese schneller oder langsamer, bis sie die spezifische Leitachspositionen 
<Di 4 erreicht haben, d. h. sie synchronisieren. 

Alle an der Bahn befindlichen Leitelemente 07, z. B. Zugelemente, synchronisieren sich 
zumindest bezuglich ihrer Umfangsgeschwindigkeit auf die Leitachsposition O; Oa; Ob 
bzw. deren Winkelgeschwindigkeit. 

In vorteilhafter Ausfuhrung wird die Produktionsgeschwindigkeit erst nach Ruckmeldung 
des Synchronlaufs (Lage- bzw. Geschwindigkeitsynchronitat) aller Antriebe 08 erhoht, 
z. B. auf eine Drehzahl entsprechend einem Bahnlauf von 5 m/min. 

Die Leitachsposition O; Oa; Ob wird bei konstanter Geschwindigkeit beispielsweise von 
der ubergeordneten Antriebssteuerung 13 alle 2 bis 5 ms an die Antriebe 08 bzw. die 
untergeordneten Antriebssteuerungen 17 weitergegeben. Ein Kommando „Schneller" 
ergibt eine groSere Winkeldifferenz von alt zu neu, ein Kommando „Langsamer" ergibt 
eine kleinere Winkeldifferenz von alt zu neu. Bei Betatigung von „Haif und/oder „Sperren" 
fahren alle durch die Leitachse a; b gefuhrten Antriebe 08 uber z. B. eine Rampe zuriick 
auf Drehzahl Null und die Netzschutze der Antriebe 08 schalten beispielsweise ab, eine 
Falzapparat-Bremse wird in vorteilhafter Ausfuhrung aktiv. 
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Durch die beschriebene Betriebsweise gibt die Leitachse a; b zu jedem Zeitpunkt 
(abgesehen von der o. g. Taktfrequenz der Positionsubermittlung) immer die Position vor 
und alle gekuppelten Antriebe 08 folgen dieser Position. 

Die fur diese Produktion bzw. Bahnfuhrung ermittelten (und ggf. nachgestellten) 
Offsetwert AOjwerden beispielsweise in der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 
Oder dem Leitstand 10 abgespeichert und vorgehalten. Soil zu einem spateren Zeitpunkt 
die gleiche Produktion bzw. Bahnfuhrung gefahren werden, so konnen diese Offsetwerte 
AOj abgerufen und uber die oben beschriebenen Wege den Antrieben 08 bzw. den 
Antriebssteuerungen 13 oder insbesondere Antriebssteuerung 17 zugefuhrt werden. Dies 
kann beispielsweise automatisch mit dem Abrufen einer bereits gespeicherten Oder durch 
ein ubergeordnetes Druckereiverwaltungssystem an den Leitstand 10 ubermittelte 
Konfigurierung erfolgen. 

In einer Variante wird beim Anfahren bzw. Neustart der Produktion die Leitachsposition <D; 
<I>a; $b aus der momentanen Winkellage eines Antriebes 08 eine der Einheiten bzw. 
Aggregate ubernommen. In diesem Fall liegt zumindest zu Beginn ein Offsetwert A<£j von 
Null zwischen diesem Antrieb 08 und der Leitachsposition 3>; 3>a; 3>b vor. Die ubrigen 
gekoppelten Antriebe 08 mit Anforderung an Registerhaltigkeit haben sich im weiteren 
Verlauf entsprechend ihrer Vorgaben (Offsetwerte A* ( ) wie oben beschrieben an der 
Leitachsposition d>; Oa; <&b auszurichten. Hierbei gibt die Leitachse a; b wieder zu jedem 
Zeitpunkt die Position vor und alle gekuppelten Antriebe 08 (auch z. B. der zur 
Ausrichtung der Leitachse a; b herangezogene Antrieb 08) folgen dieser Position. Der zur 
Ausrichtung herangezogene Antrieb 08 kann dann im weiteren Verlauf des Anfahrens 
und/oder der Produktion zur Korrektur mit einem Offsetwert A$i ungleich Null 
beaufschlagt werden, da nach der Ausrichtung der Leitachse a; b im Stillstand alle 
gekoppelten Antriebe 08 sich nur noch an der Leitachse a; b orientieren. 



Dieser zur Ausrichtung herangezogene Antrieb 08 kann prinzipieil jeder Antrieb 08 mit 
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Anforderung an Registerhaltigkeit, z. B. ein Antrieb 08 eines Druckwerks 03, sein. In 
vorteilhafter Ausfuhrung wird zur Ausrichtung jedoch der Antrieb 08 des Falzapparates 06 
bzw. die Lage eines Zylinders des Falzapparates, z. B. des Schneidzylinders, 
herangezogen. Nach Ausrichtung, d. h. z. B. wahrend des Betriebs erhalt nun der Antrieb 
des Falzapparates 06 jedoch die Vorgabe wieder von der gemeinsamen Leitachse a; b. 

In einer dritten Variante fur die Ausrichtung und den Betrieb der Leitachse a; b wird die 
Leitachse a; b nicht nur zur Ausrichtung mit der Winkellage der zur Ausrichtung 
herangezogenen Aggregats bzw. Einheit, z. B. dem Falzapparates 06 bzw. dessen 
Antriebes 08, synchronisiert, sondern erhalt ihre Lage auch im Betrieb permanent Oder 
zyklisch von der Lage dieser Einheit bzw. dieses Aggregates, z. B. vom Falzapparates. In 
dieser Variante wird die Lage aller ubrigen Antriebe 08 Ciber die Lage dieser Einheit bzw. 
dieses Aggregates vorgegeben, der Offsetwert A3>j zwischen diesem Aggregat und der 
Leitachse a; b ist immer Null. 

Das Langsregister (Umfangs- und/oder Schnittregister) betreffend kann prinzipiell 
zwischen mindestens drei Fehlerarten unterschieden werden: 
Die Drucke (Bilder) verschiedener Bahnen sind z. B. untereinander nicht registerhaltig, 
aber der Schnitt pafct zumindest mit einem Druck bzw, einer Bahn. Hier gleicht der 
Drucker z. B. entweder den Registerfehler durch Veranderung der Wegvorgaben, z. B. 
Veranderung beispielsweise einer Langsregisterwalze zwischen der letzten Druckstelle 
der betreffenden Bahn und dem Falzapparat 06 von Hand am Leitstand, aus. Es kann 
aber auch eine Anderung der Offsetwerte AO,- fur die Antriebe 08 der Druckwerke 03 
dieser Bahn erfolgen. Beide Varianten konnen auch automatisch mit einer 
Registerregelung erfolgen. 

Stimmen die Drucke untereinander, aber der Schnitt paSt nicht zum Druck, so ist eine 
Korrektur uber den sog. Falz-Druckversatz, d. h. uber eine Anderung des Offset A4>j fur 
den Antrieb 08 des Falzapparates 06, am Leitstand moglich. Der Offset AOj des wird auf 
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einen entsprechenden Wert verandert 

Stimmt in einem Druck die Lage der Farben zueinander in Umfangsrichtung nicht, so kann 
- am Leitstand 10 manuell oder unterstutzt durch ein entsprechendes Regelsystem mit 
Sensor - der Offsetwert A<3>, einer oder mehrere betreffenden Druckwerke 03 geandert, 
und deren relative Lage zueinander verandert werden. 
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Bezugszeichenliste 



01 
02 
03 
04 
05 
06 
07 
08 
09 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 



Druckturm 

Druckeinheit, Untergruppe 
Druckwerk. Doppeldruckwerk 
Zylinder, Formzylinder 

weiterverarbeitende Einheit, Falzapparat 

Leitelement 

Antrieb 

Signalleitung, Verbindung 
Bedieneinheit, Leitstand 

Rechen- und Datenverarbeitungseinheit, Rechner 
Signalleitung, Netzwerk, Busse 
Recheneinheit, ubergeordnete Antriebssteuerung 
Signalleitung, Netzwerk 

Signalleitung, Verbindung 

Kommunikationsknoten, untergeordnete Antriebssteuerung 
Gruppe, Druckstellengruppe 

Sektion 

Sektion 

Signalleitung 

Steuersystem 

Signalleitung 

Steuereinheit 

Signalleitung 
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28 Regler 

29 Leistungsteil 
30 

31 Sensor, Winkelimpulsgeber 

16' logisch Verbindung 

O Leitachsposition 

<£a Leitachsposition 

Ob Leitachsposition 

A3>j Offset, Offsetwert, Winkelversatz 

AOdwj Offset, j-tes Druckwerk 

A3>FAj Offset, k-ter Falzapparat 

3>i spezifische Leitachsposition 

<X>i c Leitachsposition, Soll-Winkellage 



M Antriebsmotor 
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Anspruche 



1. Antriebsvorrichtung einer Bearbeitungsmaschine mil mehreren Aggregaten (01; 02; 
03; 04; 06; 07), welche mechanisch voneinander unabhangig durch 
Antriebsmotoren (M) uberjeweils zugeordnete Antriebseinheiten (08) angetriebenen 
sind, und mit mindestens einer die Antriebseinheiten (08) oder eine untergeordnete 
Antriebssteuerung (17) dieser Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden 
ersten Signalleitung (09), welche Signale einer Leitachsposition (<D) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) fuhrt, dadurch gekennzeichnet, dass den Antriebseinheiten (08) 
oder einer untergeordneten Antriebssteuerung (17) uber mindestens eine zweite, 
von der ersten Signalleitung (09) verschiedene Signalleitung (14) jeweils ein Offset 
(A<£j) zufuhrbar ist, welcher eine Verschiebung einer Soll-Winkellage ($>{) gegenuber 
der Leitachsposition (O; Oa; 3>b) festlegt 

2. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Signalleitung (09) mit einer die Signale der Leitachsposition (<£) erzeugenden 
ubergeordneten Steuerung (13; 17) verbunden ist. 

3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass zwischen der 
ubergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) und der Antriebseinheit (08) mindestens 
eine untergeordnete Antriebssteuerung (17) vorgesehen ist, an welche uber die 
Signalleitung (09) Signale zur aktuellen Leitachsposition (O) und/oder zur 
Leitachsbewegung ubermittelt werden, und welche dazu ausgebildet ist, eine 
spezifische Aufbereitung von Steuersignalen fur mindestens eine einzelne, dieser 
untergeordneten Antriebssteuerung (17) zugeordneten Antriebseinheiten (08) unter 
Verwendung der aktuellen Leitachsposition (O) und/oder Leitachsbewegung 
vorzunehmen. 
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4. Antriebsvorrichtung einer Bearbeitungsmaschine mit mehreren Aggregaten (01 ; 02; 
03; 04; 06; 07), welche mechanisch voneinander unabhangig durch 
Antriebsmotoren (M) uber jeweils zugeordnete Antriebseinheitert (08) angetriebenen 
sind, und mit mindestens einer die Antriebseinheiten (08) Oder eine untergeordnete 
Antriebssteuerung (17) dieser Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden 
ersten Signalleitung (09), welche Signale einer durch eine ubergeordnete Steuerung 
(13; 17) erzeugte Leitachsposition ($>) einer virtuellen Leitachse (a; b) fuhrt, dadurch 
gekennzeichnet, dasszwischen der ubergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) und 
der Antriebseinheit (08) mindestens eine untergeordnete Antriebssteuerung (17) 
vorgesehen ist, an welche uber die Signalleitung (09) Signale zur aktuellen 
Leitachsposition (<E>) und/oder zur Leitachsbewegung ubermittelt werden, und 
welche dazu ausgebildet ist, eine spezifische Aufbereitung von Steuersignalen fur 
mindestens eine einzelne, dieser untergeordneten Antriebssteuerung (17) 
zugeordneten Antriebseinheiten (08) unter Verwendung der aktuellen 
Leitachsposition (O) und/oder Leitachsbewegung vorzunehmen. 

5. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass den 
Antriebseinheiten (08) oder einer untergeordneten Antriebssteuerung (17) uber 
mindestens eine zweite, von der ersten Signalleitung (09) verschiedene 
Signalleitung (14) jeweils ein Offset (AOj) zufuhrbar ist, welcher eine Verschiebung 
einer Soll-Winkellage (3>0 gegenuber der Leitachsposition (<X>; 3>a; <£b) festlegt. 

6. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Offset (A$j) eine permanente aber veranderbare Verschiebung der Soll-Winkellage 
(*i r ) gegenuber der Leitachsposition (d>; d>a; <I>b) darstellt. 



7. 



Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 4, dadurch gekennzeichnet, dass 
zumindest eine Antriebseinheit (08) eines die Bahn bedruckenden Druckwerks (03) 
und eine Antriebseinheit (08) eines nachgeordneten, die Bahn weiterverarbeitenden 
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Aggregates (06) jeweiis mit der Signalleitung (09) verbunden sind und diesen 
beiden Antriebseinheiten (08) jeweiis ein Offset (A<D|) zuordenbar ist. 

8. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Antriebseinheiten (08) jeweiis uber eine untergeordnete Antriebssteuerung (17) mit 
der Signalleitung (09) verbunden sind. 

9. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass das 
weiterverarbeitende Aggregat (06) als Falzapparat (06) ausgefuhrt ist. 

10. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 4, dadurch gekennzeichnet, dass 
zumindest alle einer spezifischen Bahnfuhrung zugeordneten Antriebseinheiten (08) 
fur den rotatorischen Antrieb von Aggregaten (01; 02; 03; 04; 06; 07), welche die 
Anforderung an die Registerhaltigkeit in Transportrichtung der Bahn erfullen 
mussen, in Verbindung mit einer gemeinsamen Signalleitung (09) stehen. 

1 1 . Antriebsvorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest 
diesen Antriebseinheiten (08) jeweiis ein Offset (A<Dj) zugeordnet ist. 

12. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Offsetwert (A3>j) eines die Leitachsposition (<£) vorgebenden Aggregates (01; 02; 03; 
04; 06; 07) Null ist. 

13. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass mehrere der 
Antriebseinheiten (08) dieser mechanisch voneinander angetriebenen Aggregate 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) uber eine gemeinsame untergeordnete Antriebssteuerung 
(17) mit der Signalleitung (09) verbunden sind. 
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14. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass mehrere der 
Antriebseinheiten (08) mit ihren Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) eineGruppe (18) 
bilden. 

15. Antriebsvorrichtung einer Bearbeitungsmaschine mit mehreren Aggregaten (01; 02; 
03; 04; 06; 07), welche mechanisch voneinander unabhangig durch 
Antriebsmotoren (M) uber jeweils zugeordnete Antriebseinheiten (08) angetriebenen 
sind, und jeweils mit Bezug zu einer Leitachsposition (<£) einer virtuellen Leitachse 
(a; b) rotatorisch angetrieben sind, dadurch gekennzeichnet, dass zwischen den 
Antriebseinheiten (08) einer Gruppe (18) von Aggregaten (01; 02; 03; 04; 06; 07) 
und einer die Leitachsposition (<&) vorgebenden ubergeordneten Antriebssteuerung 
(13) eine alien Aggregaten (01; 02; 03; 04; 06; 07) dieser Gruppe zugeordnete 
untergeordnete Antriebssteuerung (17) angeordnet ist, welche dazu ausgebildet ist, 
eine spezifische Aufbereitung von Steuersignalen fur die dieser Gruppe (18) 
zugeordneten Antriebseinheiten (08) unter Verwendung der aktuellen 
Leitachsposition (<£) und/oder Leitachsbewegung vorzunehmen. 

16. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Gruppe (18) mehrere Druckwerke (03) aufweist 

17. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Gruppe (18) mehrere Untergruppen (02), insbesondere Druckeinheiten (02), mit 
jeweils zumindest einem Druckwerk (03) aufweist 

18. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Antriebseinheiten (08) der Gruppe (18) verschiedenen Leitachsen (a; b) zuordenbar 
sind. 
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19. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass eine 
Signalleitung (09) vorgesehen ist, welche die Signale zur aktuellen Leitachsposition 
(O) und/oder zur Leitachsbewegung fuhrt 

20. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, 4 Oder 19, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Signalleitung (09) Signale von Leitachsposition (<£; 3>a; <Db) mehrerer virtueller 
Leitachsen (a; b) fuhrt. 

21. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 17 und 20, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Antriebseinheiten (08) der Untergruppen (18) durch die untergeordnete Steuerung 
(17) Soll-Winkellagen (OV) in Bezug auf unterschiediiche virtueller Leitachsen (a; b) 
beziehen. 

22. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 Oder 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
spezifischen Offsetwerte (A3>j) in der Antriebssteuerung (13; 17) vorgehalten sind. 

23. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 Oder 4, dadurch gekennzeichnet, dass die 
spezifischen Offsetwerte (A<Dj) in der untergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) 
vorgehalten sind. 

24. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 22 oder 23, dadurch gekennzeichnet, dass 
spezifische Soll-Winkellagen ($0 fur die einzelnen Antriebseinheiten (08) in der 
Antriebssteuerung (13; 17) aus der Leitachsposition (<I>; Oa; Ob) und dem 
spezifischen Offsetwerte (AOj) gebildet und den betreffenden Antriebseinheiten (08) 
zugefuhrt sind. 

25. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 5, dadurch gekennzeichnet dass uber 
die von der Signalleitung (09) verschiedene Signalleitung (14) die Aggregate (01; 
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02; 03; 04; 06; 07) untereinander und mit einer Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit (11) verbunden sind. 

26. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass uber diese 
Signalleitung (14) den untergeordneten Antriebssteueaingen (17) die Offsetwerte 
(Ad>i) zugefuhrt sind. 

27. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass uber diese 
Signalleitung (14) eine Kommunikation zwischen der Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit (11) und den Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) 
zumindest im Hinblick auf Sollwertvorgaben und Istwertubermittlung fur von den 
Antriebseinheiten (08) verschiedene Stellglieder und/oder Antriebseinheiten der 
Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) erfolgt. 

28. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass eine 
Bedieneinheit vorgesehen ist, in welche die Offsetwerte (A<£j) eingebbar sind. 

29. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass eine 
Speichereinheit vorgesehen ist, in weiche die Offsetwerte (AOO fur die einzelnen 
Antriebseinheiten fur eine spezifische Produktion speicherbar und bei Bedarf aus 
dieser auslesbar sind. 

30. Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine, wobei mehrere Aggregate (01 ; 
02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebseinheiten 
(08) angetriebenen werden, und Signale einer Leitachsposition (<D) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) in mindestens einer die Antriebseinheiten (08) dieser Aggregate 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden Signalleitung (09) gefuhrt werden, dadurch 
gekennzeichnet, dass den Antriebseinheiten (08) jeweils ein Offset (AOj) zugeordnet 
wird, welcher eine permanente aber veranderbare Verschiebung einer Soil- 
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Winkellage (<&j') gegenuber der Leitachsposition (d>; 3>a; *b) festlegt, dass die 
Leitachsposition (<£) vor dem Anfahren der Bearbeitungsmaschine anhand der 
aktuellen Winkellage einer der Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) ausgerichtet wird, 
und dass die Leitachsposition (O) wahrend des Betriebes der 
Bearbeitungsmaschine von einer mit der Signalleitung (09) verbundenen 
ubergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) vorgegeben wird. 

31 . Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine, wobei mehrere Aggregate (01 ; 
02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebseinheiten 
(08) angetriebenen werden, und Signale einer Leitachsposition (<£) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) in mindestens einer die Antriebseinheiten (08) dieser Aggregate 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden Signalleitung (09) gefuhrt werden, dadurch 
gekennzeichnet, dass den Antriebseinheiten (08) jeweils ein Offset (A<£j) zugeordnet 
wird, welcher eine permanente aber veranderbare Verschiebung einer Soll- 
Winkellage (<&,') gegenuber der Leitachsposition (O; <X>a; Ob) festlegt, dass die 
Leitachsposition (<£) vor dem Anfahren der Bearbeitungsmaschine an ihrer zuletzt 
eingenommenen und gespeicherten Position ausgerichtet wird, und dass die 
Leitachsposition (3>) wahrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine von einer 
mit der Signalleitung (09) verbundenen ubergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) 
vorgegeben wird. 

32. Verfahren nach Anspruch 31, dadurch gekennzeichnet, dass nach dem 
Herunterfahren der Bearbeitungsmaschine die zuletzt eingenommene 
Leitachsposition (<t>) in einer Speichereinrichtung abgespeichert wird, und dass die 
Leitachsposition ($) vor dem erneuten Anfahren an dieser abgespeicherten 
Leitachsposition ($) ausgerichtet wird. 




WO 2004/028805 PCT/DE2003/002972 

32 



33. Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine, wobei mehrere Aggregate (01; 
02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebseinheiten 
(08) angetriebenen werden, und Signale einer Leitachsposition (O) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) in mindestens einer die Antriebseinheiten (08) dieser Aggregate 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden Signaileitung (09) gefuhrt werden, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Leitachsposition (<&) durch die Winkellage eines 
Druckwerkes (03) vorgegeben wird, und dass zumindest den ubrigen der Produktion 
zugeordneten Antriebseinheiten (08) jeweils ein Offset (A<E>i) zugeordnet wird, 
welcher eine permanente aber veranderbare Verschiebung einer Soll-Winkellage 

gegenuber der Leitachsposition (#; Oa; Ob) festlegt. 

34. Verfahren nach Anspruch 33, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposition 
(3>) vor dem Anfahren der Bearbeitungsmaschine anhand der aktuellen Winkellage 
eines Druckwerkes (03) ausgerichtet wird. 

35. Verfahren nach Anspruch 34, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposition 
($>) wahrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine weiterhin durch die 
Winkellage des Druckwerkes (03) vorgegeben wird. 

36. Verfahren nach Anspruch 34, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposition 
(3>) wahrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine von einer mit der 
Signaileitung (09) verbundenen ubergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) 
vorgegeben wird. 

37. Verfahren nach Anspruch 33, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposition 
(<£) wahrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine von einer dem Druckwerk 
(03) zugeordneten Antriebssteuerung (17) vorgegeben wird. 



PCT/DE2003/002972 



33 



38. Verfahren nach Anspruch 33, dadurch gekennzeichnet, dass vor dem Ausrichten 
der Leitachsposition (3>) eines von mehreren moglichen Druckwerken (03) als 
Referenz ausgewahlt wird. 

39. Verfahren nach Anspruch 30 oder 31 , dadurch gekennzeichnet, dass wahrend des 
Betriebes zumindest alien einer spezifischen Bahnfuhrung zugeordneten 
rotatorischen Antriebseinheiten (08) von Aggregaten (01; 02; 03; 04; 06; 07), welche 
die Anforderung an die Registerhaltigkeit in Transportrichtung der Bahn erfullen 
mussen, eine Soll-Winkellage in Anlehnung an die durch die Antriebssteuerung 
(13; 17) erzeugte Leitachsposition (<D) vorgegeben wird. 

40. Verfahren nach Anspruch 30, 31 oder 33, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest 
eine mit der Signalleitung (09) verbundene Anthebseinheit (08) eines die Bahn 
bedruckenden Druckwerks (03) und ein mit der Signalleitung (09) verbundener 
Anthebseinheit (08) einer nachgeordneten, die Bahn weiterverarbeitenden Aggregat 
(06) jeweils ein Offset (A$>|) zugeordnet wird. 

41 . Verfahren nach Anspruch 30 oder 31 , dadurch gekennzeichnet, dass die 
Leitachsposition (d>) wahrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine unabhangig 
von einer aktuellen Winkellage einer der Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07), allein 
durch die Antriebssteuerung (13; 17) vorgegeben wird. 

42. Verfahren nach Anspruch 30, 31 oder 33, dadurch gekennzeichnet, dass die 
spezifischen Offsetwerte (AG>j) in der Antriebssteuerung (13; 17) vorgehalten 
werden. 

43. Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine, wobei mehrere Aggregate (01 ; 
02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebseinheiten 
(08) angetriebenen werden, dadurch gekennzeichnet, dass in einer ersten 
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Signalleitung (09) lediglich Signale einer noch nicht an die relative Soll-Winkellage 
der einzelnen Antriebe (08) angepassten Leitachsposition ($) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) gefuhrt werden, und dass in einer zweiten Signalleitung (16; 16'; 14; 
25; 27) den Antriebseinheiten (08) oder einer untergeordneten Antriebssteuerung 
(17) dieser Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) jeweils ein spezifischer Offset (A<l>j) 
zugefuhrt wird, welcher eine Verschiebung einer Soll-Winkellage (<iy) gegenuber 
der Leitachsposition (*; Oa; 4>b) festlegt. 

44. Verfahren nach Anspruch 43, dadurch gekennzeichnet, dass eine Ausgabe der fur 
die an einer Produktion beteiligten Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) relevanten 
Leitachsposition ($>) durch eine ubergeordnete Antriebssteuerung (13) erfolgt, und 
dass eine Aufbereitung der spezifischen Soll-Winkellagen fur die einzelnen 
Antriebseinheiten (08) der Aggregate (01; 02; 03; 04; 06; 07) erst in der 
untergeordneten Antriebssteuerung (17) erfolgt, welche die spezifischen Soll- 
Winkellagen als Vorgabe an die Regeleinrichtung (08) des einzelnen Aggregates 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) ubermittelt 

45. Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine, wobei mehrere Aggregate (01; 
02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebseinheiten 
(08) angetriebenen werden, dadurch gekennzeichnet, dass in einer ersten 
Signalleitung (09) lediglich Signale einer noch nicht an die relative Soll-Winkellage 
der einzelnen Antriebe (08) angepassten Leitachsposition (O) einer virtuellen 
Leitachse (a; b) gefuhrt werden, dass diese Leitachsposition (4>) einer 
untergeordneten Antriebssteuerung (17) zugefuhrt wird, und dass diese 
untergeordnete Antriebssteuerung (17) fur eine Gruppe von mehreren Aggregaten 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) anhand der Leitachsposition (<£) und eines jeweiligen 
spezifischen Offsets (A3>j) einen Leitwertfur die Positionierung des jeweiligen 
Aggregates bzw. dessen jeweiligen Antriebseinheit (08) ermittelt und ausgibt. 
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46. Verfahren nach Anspruch 30, 31, 33, 43 Oder 45, dadurch gekennzeichnet, dass die 
spezifischen Offsetwerte (Ad>j) in einer mehreren nachgeordneten Antriebseinheiten 
(08) gemeinsam zugeordneten untergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) 
vorgehalten werden. 

47. Verfahren nach Anspruch 30, 31 , 33, 43 Oder 45, dadurch gekennzeichnet, dass 
spezifische Soll-Winkellagen (®{) fur die einzelnen Antriebseinheiten (08) in der 
Antriebssteuerung (13; 17) aus der Leitachsposition (d>; 3>a; <&b) und dern 
spezifischen Offsetwerte (A4>j) gebildet und den betreffenden Antriebseinheiten (08) 
zugefuhrt werden. 

48. Verfahren nach Anspruch 30, 31, 33, 43 oder 45, dadurch gekennzeichnet, dass die 
spezifischen Offsetwerte (AOi) in den einzelnen Antriebseinheiten (08) vorgehalten 
werden, und dass dort spezifische Soll-Winkellagen (GV) aus der Leitachsposition 
(*; Oa; Ob) und dem spezifischen Offsetwerte (AO|) gebildet werden. 

49. Verfahren nach Anspruch 30, 31, 33, 43 oder 45, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Offsetwerte (A$>j) in einer Bedieneinheit eingegeben werden. 

50. Verfahren nach Anspruch 30, 31, 33, 43 oder 45, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Offsetwerte (A<Dj) fur die einzelnen Antriebseinheiten (08) fur eine spezifische 
Produktion in einer Speichereinheit gespeichert und bei Bedarf aus dieser 
ausgelesen werden. 
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